






























































































































































































































































































































































– MSS System Manager – Larry Grissom (281‐483‐9525, larry.w.grissom@nasa.gov)
– Deputy MSS System Manager and SSRMS Subsystem Manager – Glenn Jorgensen (281‐244‐6565, 
glenn.jorgensen‐1@nasa.gov)
– SPDM Subsystem Manager and SPDM Requirements lead – Michael Wright (281‐483‐4798, 
michael.d.wright@nasa.gov)
– SSRMS Requirements lead – Kendrick Cheatham (281‐244‐6744, kendrick.cheatham‐1@nasa.gov)
• OM7 – Robotics System Engineering and Integration
– Manager, Robotics Integration Office – Michael Berdich (281‐244‐7957, 
michael.a.berdich@nasa.gov)
– Robotics System Integration Lead – David Read (281‐244‐2212, david.read‐1@nasa.gov)
– JEM Airlock Integration Lead – Chris Wade (281‐244‐2812, christopher.d.wade@nasa.gov)
– Software Integration Lead – Deep Patel (281‐244‐8269, deep‐patel‐1@nasa.gov)
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Robotics POCs
• Robotic systems are available to support payload installation, operations, 
and removal.
• Robotic systems provide a lot of flexibility and options for payload users in 
order to meet their objectives.
• However, that flexibility also means there is additional complexity in the 
trade space for what options and services to utilize so working early with 
the robotics community is strongly encouraged.
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Conclusion
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Backup
Deployable payloads utilize Cyclops, NRCSD, or JSSOD (all nominally use 
JEMRMS) to interface to the Airlock table
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